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A High-Accuracy Passive 3D Measurement System
and Its Application
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 論文審査結果の要旨
物体の3次元
フィクス、
に、画像を用い
通常の照明の
次元計測など
問題となって
的な性能評価
 なる。
 第1章は緒書である。
第2章では、従
 受動型3次元計測に関する基礎的考察を与えている。
第3章では、
像対応づけア
ロックマッチ
解能で推定す
常対応点の検
 づけを実現している。これは有用な成果である。
第4章では、
いた6眼ステ
元動き推定に
案システムが
は、パターン光
また、提案シ
 る。
 第5章は結言である。
以上要するに
現し、定量的
 展に寄与するところが少なくない。
よって、本論文は博士(情報科学)の学位論文とし
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